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□ia f olfjanden Angaban aind dan vom Anmelder air 

(g) Anordnung zum Aufbringen von Klebstoff auf ein Werkstuck 
@> Die Erfindung bezieht slch auf einen Klebaroboter mlt 
elner Anordnung zum Aufbringen von Klebstoff auf sin 
Werkstuck. Der Klebaroboter weist einen mit dem visko- 
sen Klebstoff unter Druck beaufschlagbaren, eine Auf- 
tragsduse (24) aufweisenden Dilsenkopf (18} auf, wobei 
der Dusenkopf (IB) und das Werkstuck (14) relatlv zueln- 
ander bewegbarsind. Der in elnem Spruhstrahl (28) aus 
der Auftragsduse (Z4) austretende Klebstoff wird in Form 
eines Klebstoffstreifens (40) entlang einer vorgegebenen 
Auftragsbahn (36) auf das Werkstuck (14) appllziert. Urn 
die Einstellarbeit und das Nachkallbrleren zu arleichtem, 
ist mlndestens sine am Dusenkopf (18) angeordnete, mit 
ihrem Objektiv auf den Sprilhstrahl (28) oder den Kieb- 
stoffstrelfen (40) gerichtete Kameraainhelt (42) vorgese- 
hen, die ausgangsseltig an eine Blldauswertaeinhelt (45) 
angeschlossan ist Die fiber die Kameraelnheit (42) erfalS- 
ten Bilddaten (40) warden zwischengespelchert und mrt 
vorgegebenen Bildwerten (40') vsrglichen. Aufgrund der 
entlang der Auftragsbahn (36) ermfttelten Abweichungen 
in don Bildwerten, ist eine Kalibrierung und Nachfuhrung 
der mafigeblfchen Steuerparameter des Systems auto- 
matisch oder Qber sine Fernbedienung mogltch. 
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Beschreibung kamera ausgebildete Kameraeinheit vorgeschlagen, die aus- 
gangsseitig an eine Budauswerteeinheit angeschlossen ist. 

[0001] Die Erfindung betrifft eine Anordnung zum Auf- Um die Beleuchtungsverhaltnisse konstant zu halten, ist es 

bringen von Klebstnrf auf ein Werkstuck mit einem mit dem von Vorteil, wenn cine Beleucbtungseinheit am Dusenkopf 
viskosen Klebstofr unter Druck beaufschlagbaren, rine Auf- 5 oder am zugehorigen Roboterglied angBordnet ist. 

tragsduse aufwedsenden Diisenkopf, wobei der Dusenkopf [0006] Eine weitere alternative odar vorteilhafte Ausge- 

und das "Werkstuck mittels einer Roboteranordnung so rela- staltung der Erfindung stent einen am Dusenkopf oder am 

tiv zueinander bewegbar sind, daB der vorzugsweise in ei- zugehorigen Roboterglied angeordneten, auf das Werkstuck 

nemSpi^stramausd^rAunragsduseaustiBtendeXlebstoff gerichtBten und tiber die Auftragsbahn scannenden Ab- 
eines KHebstoffstreifens entlang einer vorgegebenen 10 slandssensor zur Bestimmung dEs Dusenabstands vom 

Auftragsbahn auf das Werkstuck applizierbar ist. Im fblgen- Werkstuck oder des Dickenprofils des Klebstoffstreifens 

den sollen unter dem Begriff "Klebstoff" auch andere vis- vor, 

kose Stoffe, wie DichtstofFe, verstandEn werden, die iiber [0007] Die Kameraeinheit kaim beispielsweise als Zeilen- 

eine Auftragsduse in viskoser Form auf ein Werkstuck auf- kamera ausgebildet sein, deren BildaufhahmezBUe quer oder 

getragen werden. 15 schrag zur Auftragsbahn ausgerichtet ist. Bevorzugt wird je- 

[0002] Beim Auftrag von Klebstoffen ist es bekannt, den doch eine als CCD-Kamera ausgebildete Kameraeinheit 

viskosen KLebstoff ohne oder mit Luftunterstiltzung in Form vorgesehen, die in rascher Folge zweidtmensionale, digital 

eines Klebstoffstrangs entiang der Auftragsbahn auf das abspeicherbare und auswertbare Rasterbilder erzeugt. 

Werksttick aufzutragen, Weiler ist es bekannt, einen aus ei- [0008] Eine bevorzugte Ausgestaltung der Erfindung sieht 

ner Auftragsduse austretenden KlebstoflTaden nach dem 20 vor, daB die Bildauswerteanordnung einen Istwertspeichcr 

Wirbelstromprinzip mit Hilfe von Druckgaa auszulenken zurfortlaufenden Abspeicherung der gemessenen Bilddaten 

und zu verwirbeln und auf diese Weise einen schleifenartig sowie einen mit dem Istwertspeicher synchronisierbaren 

gelegten, partiell offenen Massestreifen definierter Breite Weg- oder Impulsgeber entlang der Auftragsbahn aufweist. 

auf das Werkstuck aufzutragen (EP 0576498 Bl). Mit den Vorteilhafterweise weist die Bildauswerteanordnung einen 

dortigen MaBnahmen wurde auch der Erkenntnis Rechnung 25 an vorgegebenen Kalibrierstellen des Werkstiicks selbstkali- 

getragen, daB je nach Viskositiit oder Steifheit des Kleb- brierenden Weggeber auf. Bei den Kalibrierstellen handelt 

storfs ein mehr oder wcnigcr zaher KLebstofifaden mit es sich entweder um Strukturelemente des Werkstiicks, wie 

gleichbleibendem Mengenstrom aus der Auftragsduse des Durchbruche, Kanten oder tfberlappungsstellen, oder um ei- 

Dtisenkopfs austritt und daB man andererseits je nach Zahig- gens fur die Selbstkalibrierung auf dem Werkstuck vorgese- 

keit dieses Fadens einen mehr oder weniger grofien Gas- 30 hene Kalibriermarken oder eine Kalibrierskala. 

strom benotigt, um den Faden definiert auszulenken und zu [0009] GemaB einer weiteren bevorzugten Ausgestaltung 

einer definierten Streifenbreite zu gelangen. Dazu wird ein der Erfindung weist die Bildauswerteeinheit einen SoLLwert- 

von der Viskositat abhangiger Parameter der pastosen speicher oder -generator zur Generierung von vorgegebenen 

Masse gemessen und die in der Zeiteinheit zugefubrte Bilddaten endang der Auftragsbahn auf. Die Sollwert-Bild- 

Druckgasmenge in funktioneller Abhangigkeit von dem ge- 35 daten konnen dabei beispielsweise an einem Master-Werk- 

messenen Viskositatsparameter so gesteuert, daB ein Masse- stuck bei einem Lerndurchlauf (teach in) eingelesen werden . 

streifen von gleichbleibender Breite entlang dem Werkstuck ScblieBIich weist die Bildauswerteanordnung zweckmafiig 

aufgespriiht wird. Als viskositatsabhangige Parameter kom- eine Vergleicherschaltung oder -routine fur den IsWSoll- 

men in Betracht der Forderdruck der pastosen Masse, die wertvergleich zuirundest eines Teils der Bilddaten entlang 

Temperatur der pastosen Masse und der Antriebsdruck bzw. 40 der Auftragsbann auf, deren Differenzausgang BestandteU 

die Antriebsleistung einer Dosiervorrichtung fur die pastose eines Regelkreises zur Nachfubrung der Dosier- und Bahn- 

Masse. Bei der viskositatsabhangigen Druckgaszufuhr han- parameter sein kann. Zu diesem Zweck ist der Dosierkopf 

delt es sich um eine steuerungstechniscbe MaBnahme, die iiber eine Dosiereinrichtung mit Klebstoff beaufschlagbar, 

einen erheblichen KaUbrieraufwand erfordert. Vor allem bei wahrend die Bildauswerteeinrichtung und/oder der Ab- 

einer Anderung von Applikationsparametem, bei Anderung 45 standssensor Bestandteil eines die Dosiereinrichtung an- 

des Roboterprogramms oder bei einer Anderung des Kle- steuemden Regelkreises sind. 

bers oder der Bauteiloberflache sindNachkalibrierungen er- [0010] Vorteilhafterweise weist die Dosiereinrichtung ei- 

forderlich, die recht zeitaufwendig sein konnen. nen Mengenregler zur Einstellung der Klebstofimenge ho- 

[0003] Ausgehend hiervon liegt der Erfindung die Auf- wie eine Regel- oder Steuereinrichtung zur Einstellung der 

gabe zugrunde, die bekannte Anordnung der eingangs ange- 50 Streifenbreite des Klebstoffs entlang der Auftragsbahn auf. 

gebenen Art dahingehend zu verbessern, daB der Kalibrier- Der Mengenregler kann dabei eine Kolbenpumpe mit einem 

vorgang beim Klebstoffauftrag automatisiert und/oder fern- Kolbenwegmesser umfassen, deren Antriebsdruck oder An- 

gesteuert durchgefuhrt werden kann, triebskraft bei zumindest zeitweilig konstantcrn Diisenaus- 

[0004] ZurLSsung dieser Aufgabe werden die in den An- trittsquerschnitt variierbar ist. Eine bevorzugte Ausgestal- 

spriichen 1 und 6 angegebenen Merkmalskombinationen 55 tung der Erfindung sieht vor, daB der Dusenkopf als Wirbel- 

vorgeschlagen. Vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbil- spriihkopf ausgebildet ist, dessen Auftragsduse zur Abgabe 

dungen der Erfindung ergeben sich aus den abharigigen An- eines zusammenhangenden Klebstofffadens besnmmt ist 

spriichen. und der mindestens eine schrag zum austretenden Klebstoff- 

[0005] Der erflndungsgemaBen Lasting liegt der Gedanke faden weisende Spriihluftdilse aufweist Zusaizlich ist eine 

zugrunde, daB der Klebstoffstreifen unmittelbar nach sei- eo Steuereinrichtung zur Einstellung der Spriibluftzufuhr nach 

nem Auftrag auf das Werkstuck optisch oder in Form eines MaBgabe der vorgegebenen Streifenbreite entlang der Auf- 

Abstandsprofils erfaBt werden kann, um bei unzulassigen tragsbahn vorgesehen, die mit einem von der BUdauswerte- 

Ab weichungen von einem Referenzbild oder Referenzprofll anordnung abgegebenen, aus einer Abweichung der gemes- 

eine Nachkalibration einleiten zu konnen. Um dies zu errei- senen von der vorgegebenen Streifenbreite abgeleiteten 

chen, wird gemaB der Erfindung mindestens eine am DDsen- 65 Nachfuhrsignal beaufschlagbar ist. Alternativ dazu kann der 

kopf oder am zugehorigen Roboterglied angeordnete, mit Dusenkopf als Wirbelspriihkopf ausgebildet sein, dessen 

ihrem Objeku'v auf den Sprubstrahl oder den Klebstoffstrei- Auftragsduse zur Abgabo eines zusammenhangenden Kleb- 

fen gerichtete, vorzugsweise als Videokamera oder Warme- stofffadens bestimmt ist und um eine Exzenterachse drehcnd 
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antreibbar ist. Zusatzlich ist auch hier eine Steuerungsein- 
richtung zur Einstellung der DQsendrehzahl nach MaBgabe 
der vorgegebenen Streifenbreite entlang der Auftragsbahn 
vorgesehen ist, die mit einer von der Bildauswerteanord- 
nung abgegebenen, aus einer Abweicbung der gemessenen 5 
von der vorgegebenen Streifenbreite abgeleiteten Nachfiihr- 
signal beaufschlagbar ist. Bei beiden Varianten kann die 
Steuereinrichtung zur Einstellung der SpriiMuftzufuhr oder 
der Dusendmhzahl eingangsseitig mit Steuerparametern bB- 
aufschiagt wird, die aus der vorgegebenen oder gemessenen 10 
Klebstoffmenge pro Zeiteinheit und einer viskositatsabhan- 
gigen GroBe abgeleitet sind. Die viskositalsabhangige 
CjioBb kann dabei proportional zum augenbhcklichen An- 
triebsdruck einer als Kolbenpumpe ausgebildeten Dosier- 
vorrichtung sein. IS 
[0011] Eine weitere bevorzugte Ausgestaltung der Erfin- 
dung siebt vor, da/3 die Roboteranoidnung einen Bahnkur- 
venspeicher oder -generator zur \forgabe des Weges und der 
Geschwindigkeit des Diisenkopfs entlang der Auftragsbahn 
aufweist. 20 
[0012] Vbrteu^afterweise ist die BildauswerteBinbeit 
durch einen Steuercomputer und eine Bildauswertesoftware 
gebildet. Die Bildauswerteeinheit oder der Steuercomputer 
konnen dabei vorzugsweise fiber ein Online-Nets miteinem 
extemen Computer vernetzt sein. Der exteme Computer 25 
kann andererseiis vorzugswease iiber das Onlins-NeLz mit 
der Steuereinrichtung vernetzt sein. Mit diesen MaBnahmen 
ist eine Online-Uberwachuug des Kleberoboters sowie eine 
Nachfuhrung der Steuer- und Regelparameter von einer ex- 
tsmen "Oberwachungsstelle aus beispielsweise iiber das In- 30 
ternet moglich. Die luckenlose Bilddarstellung ermogticht 
auflerdem eine rasche Fehlererkennung und -behebung. 
[0013] Im folgenden wird die Erfindung an hand der in der 
Zeichnung dargestellten Ausfuhrungsbeispiele naber erlau- 
tert. Eb zeigen 35 
[0014] Fig. 1 einen Roboter fur die Bordelnahtversiege- 
lung sines Werkstiicks in schaubildhcherDarsteliung; 
[0015] Fig, 2a einen Schnitt durch einen am Endglied des 
Roboters angelenktcn Dusenkopf; 

[0016] Fig. 2b einen vergroflerten Ausschnitt aus Fig. 2a 40 
im Bereich der Auftragsduse; 

[0017] Fig. 3 ein Schema einer Steuerungseinrichtung zur 
Ansteuerung des DQsenkopfes fur die Roboteranoidnung 
nach Fig. 1; 

[0018] Fig. 4 ein Schema zur Erla'uterung des Soll-/Est- 45 
wert-Vergleichs in der Steuerungseinrichtung nacb Fig. 3, 
[0019] Die in der Zeichnung dargestellte Roboteranord- 
nung 10 ist fur den Klebstoffaiofirag zur Versiegelung von 
verklebten Bordelnahten 12 von KFZ-Teilen 14 bestimmt 
Der Roboter tragi zu diesem Zweck an setnem Endglied 16 50 
einen Dusenkopf 18, der tiber einen flexiblen Schlauch 20 
mit einem pastosec Klebstoff beaufschlagbar ist und der 
eine mit einer Ventilnadel 22 verecblieBbarB Auftragsduse 
24 aufweist Die Betatigung der Ventilnadel 22 erfolgt iiber 
eine Zylinder Kolbenanordnung 48, deren Kolben 50 in die 55 
Offenstellung iiber die Robotersteuerung entgegen der Kraft 
einer SchlieSfeder 51 pneumatisch nach oben und in die 
Schlief3stellung unter der Einwirkung der SchlieflfedBr 51 
nacb uuten verschoben wild. Der Dtisenkopf 18 ist bei dem 
gezeigtcn Ausfuhrungsbeispiel als Wirbclsprflhkopf ausge- go 
bildet, aus dessen Auftragsduse 24 ein Klebstofffaden 28 
austritt, der mit Hilfe von Druckgas ausgelenkt und verwir- 
belt wird, so dafl ein schleifenartig gclegter, partiell offener 
Klebstoffstreifen 40 deiinierter Breite auf das WerkstOck 14 
aufgetragen wird. Zu diesem Zweck weist der DDsenkopf 18 65 
einen SpriihluftansDhlufl 30 auf, an den eine SpruMuftlei- 
tung angeschlossen ist Die hieruber zugefuhrte Sprubluft 
miindet in einen schrag zur AuftragsdDse 24 weisenden 



Luftaustrittskanal 34, 

[0020] Der Dusenkopf ist iiber die Roboteranordnung 10 
relativ zum Werkstiick 14 entlang einer vorgegebenen Auf- 
tragsbahn 36 in Richtung des PfeUs 38 bewegbar und bringt 
iiber die Auftragsduse 24 einen verwirbelten Klebstoffstrei- 
fen 40 auf das Werkstiick 14 auf. 

[0021] Wie aus Fig. 1 und 3 zu ersehen ist, ist am End- 
glied 16 des Roboters 10 zusatzlich eine Kameraeinheit 42 
mitBeleuchttingHeinrichrong 44 angeordnet die sich in Be- 
wegungsrichtung 38 hinter dem Dusenkopf 18 befmdeL, und 
die die Aufgabe hat, die Ausbringung des Klebstoffstreifens 
40 zu Uberwachen und erforderh'cherifaUs in einer Bildaus- 
werteeinheit 45 steuerungs- oder regelungstechnisch zu kor- 
rigieien. 

[0022] Zusatzlich zur Kameraeinheit 42 ist mit Dusenkopf 
18 ein Abstandssensor 46 gekoppelt, mit dem der Abstand 
der Auftragsduse 24 zum Werkstiick 14 als wichtiger Ein- 
stellparametBr erfafit und das Dickenprofii und/oder die 
Breite des Klebstoffslreifens 40 bestimmt werden kann. Der 
Abstandssensor 46 fuhrt dabei nach Art eines Scanners eine 
quer zur Auftragsbahn veriaufende Pendelbewegung aus. 
Der Abstandssensor 46 ist beispielsweise als Lasersensor 
oder als IJltraschaUsensor ausgebildet. 
[0023] Die Mefidaten der Kameraeinheit 42 und des Ab- 
standssensors 46 werden in einen Bilddatenspeicher 47 fur 
die Erfassung derlst-Daten 40 eingetesen und tm Computer 
49 zuiriindest teilweise fiber eine Verglelcherroutine mit 
vorgegebenen Sollwert-Daten 40' verglichen. Gemessen 
werden kann hierbei der Abstand von der Bordelkante 12, 
12', die Breite und die Dicke des Klebstoffstreifens 40. Die 
Vergleichsdaten k5nnen dabei umgesetzt werden in Steuer- 
parameter fur die Ansteuerung des Dosierers 52 oder der 
Spruhluftzufbbr 54. Als Steuerparameter konxmen in Be- 
tracht die \ferschubgeschwindigkeit des Diiseukopfes 18, 
der Antriebsdruck im Dosierer 52, der Spruhluftdruck bei 
der Spruhluftzufuhr 54 oder der Abstand der Auftragsduse 
24 vom Werkstiick 14 . Wegen der haben Auftragsgeschwin- 
digkeit ist eme sehr schneDe Kamera 42 ncttig, Ebcnso wich- 
tig ist eine gute und konstante Ausleuchtung uber die Be- 
leuchmngseinheit 44. ZweckmaBig wird jedes einzelne Ka- 
merabild iiber einen lichtblitz der als Diodenbiitz ausgebil- 
deten Beleuchtungseinheit 44 belichtet Die Wegmessung 
entlang der Auftragsbahn 36 erfolgt zweckmaBig iiber einen 
Weggeber oder eine Wegskala 57, die durch werkstuckfeste 
Referenzpunkte, wie Referenzbohrungen, Kanten, Abknik- 
kungen oder Ausklinkungen justiert und interpoliert werden 
kann. Mit diesen MaBnahmen kann bei Bedarf auch die vor- 
gegebene Auftragsbahn 36 flber die Robotersteuerung den 
MeBwerten entsprechend komgiert warden. 
[0024] Die "Dberwachung des Kkbstoffstreifens mit der 
schnelllaufenden Videokamera 42 und dem Abstandssensor 
46 erleichtert sowohl die Einstellarbeit der Roboteranord- 
nung 10 und des Dosiersysteras 52, 54 als auch deren Nach- 
fuhrung bei Storungen, wie Materialwechsel, Tbmperatur- 
schwankungen oder Eingriff in die urspriinglichen Einstell- 
parameter. Von besonderem Vorteil ist dabei, daB die Ein- 
stell- und Nachruhrungsvorgange auch iiber externe Com- 
puter 56, beispielsweise von einer ServicestBlle aus unter 
Verwendung eines Online-Netzes 58, wie das Internet 
durchgefuhrt werden konnen. 

[0025] Zusammenfassend ist folgendes festzuhalten: Die 
Erfindung bezieht sich auf einen Kleberoboter mit einer An- 
ordnung zum Aufbringen von Klebstoff auf ein Werkstiick. 
Der Kleberoboter weist einen mit dem viskosen Klebstoff 
unter Druck beaufscblagbaren, eine Auftragsduse 24 auf- 
weisenden Dusenkopf 18 auf, wabei der Dusenkopf 18 und 
das Werkstiick 14 relativ zueinander bewegbar sind. Der in 
einem Sprilhstrahl 28 aus der Auftragsduse 24 austretende 
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KlebstofF wird in Form eines Klebstoffstreifens 40 entlang 
einer vorgegebenen Auftragsbahn 36 auf das Werkstiick 14 
appliziert. Urn die Einstellarbeit urtd das Nachkalibrieren zu 
erleichtern, ist mindestens eine am Dusenkopf IS angeord- 
nete, mit ihrem Objektiv auf den Spruhstrahl 28 oder den 5 
Klebstoffstreifen 40 gerichtete Kameraeinbejt 42 vorgese- 
hen, die ausgangsseitig an einc Budauswerteeinheit 45 an- 
geschlossen ist. Die uber die Kameraeinbeit 42 erfafiten 
Bilddaten 40 werden zwischengespeichert and mit vorgege- 
benen Bildwerten 40' verglichen. Aufgrund der entlang der 10 
Auftragsbahn 36 ermittelten Abweichungen in den Bildwer- 
ten ist eine Kalibrierung und Nachfuhrung der maBgebti- 
chen Steuerparameter des Systems automatisch oder uber 
eine FernbediBnung moglich. 

15 

Patentanspriiche 

1. Anordnung zum Aufbringen von KlebstofF auf ein 
Werkstuck mit einem mit dem viskosen Klebstoff unter 
Druck beaufschlagbaren, eine Auftragsduse (24) auf- 20 
weisenden Diisenkopf (18), wobei der Diisenkopf (18) 
und das Werkstiick (14) mittels einer Roboteranord- 
nung (10) so rektiv zueinander bewegbar sind, daB der 
vorzugsweise in einem Spruhlstrahl aus der Auftrags- 
duse (24) austretende Ktebstoff in Form eines Kleb- 25 
stoffstreifens (40) entlang einer vorgegebEnen Auf- 
tragsbahn (36) auf das Werkstiick (14) applizierbar ist, 
gekennzeichnet durch mindestens eine am Dusenkopf 
(18) oder am zugehBrigen Roboterglied angeordnete, 
mit ihrem Objektiv auf den Spriihstrahl (28) oder dsn 30 
Klebstoffstreifen (40) gerichtete Kameraeinheit (42), 
die ausgangsseitig an eine Bildauswerteeinheit (45) an- 
geschlossen ist 

2. Anordnung nach An sprue h 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Kameraeinheit (42) als Zeilenkamera aus- 35 
gebildet ist, deren Bildaufhahmezeile quer oder schrag 
zur Auftragsbahn (36) ausgerichtet ist 

3. Anordnung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Kameraeinheit (42) als Videokamera, ins- 
besondere als CCD-Kamera ausgebildet ist 40 

4. Anordnung nach Anspruch 1, dadurclh gekenn- 
zeichnet, daB die Kameraeinheit (42) als Infrarot-Ka- 
mera ausgebildet ist. 

5. Anordnung nach einer der Anspriiche 1 bis 4, ge- 
kennzeichnet durch eine am Dusenkopf (18) oder am 45 
zugehorigen Roboterglied (16) angeordnete Beleuch- 
tungseinheit (44). 

6. Anordnung nach einem der Anspruche 1 bis 5, ge- 
kennzeichnet durch einen am Dusenkopf (18) oder am 
zugehorigen Roboterglied (16) angeordneten, auf das 50 
WerkstQck (14) gelichteten und vorzugsweise uber die 
Auftragsbahn (36) scannenden Abstandssensor (46). 

7. Anordnung zum Aufbringen van KlebstofF auf ein 
Werkstiick mit einem mit dem viskosen KlebstofF unter 
Druck beaufschlagbaren, eine Auftragsduse (24) auf- 55 
weisenden Dusenkopf (18) wobei der Dusenkopf (18) 
und das Werkstiick (14) mittels einer Roboteranord- 
nung (10) so relativ zuednander bewegbar sind, daB der 
KlebstofF in Form einer Klebstoffstreifens (40) entlang 
einer vorgegebenen Auftragsbahn (36) auf das Werk- so 
stuck (14) applizierbar ist, gekennzeichnet durch einen 
am Dusenkopf (18) oder am zugehorigen Roboterglied 
(16) angeordneten, auf das Werkstiick (14) gedchteten 
und vorzugsweise Uber die Auftragsbahn (36) scannen- 
den Abstandssensor (46). 65 

8. Anordnung nach einem der Anspruche 1 bis 7, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Bildauswerteeinheit 
(45) einen Istwert-Speicher (47) zur fortlaufenden Ab- 



speicherung der gemessenen Bilddaten (40) sowie ei- 
nen mit dem Istwert-Speicher synchronisierbaren Im- 
pulsgeber oder Weggeber (57) entlang der Auftrags- 
bahn (36) aufweist. 

9. Anordnung nach Anspruch 8, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Bildauswerteeinheit (47) einen an vorgege- 
benen Kalibrierstellen des Werkstiicks (14) selbstkali- 
brierenden Impuls- oder Weggeber aufweist. 

10. Anordnung nach einem der Anspruche 1 bis 8, da- 
durch gekennzeichnet daB die Bildauswerteeinheit ei- 
nen SoUwert-Speicher oder Generator zur Genererie- 
rung von vorgegebenen Bilddaten (40') entlang der 
Auftragsbahn (36) aufweist 

11. Anordnung nach Anspruch 10, dadurch gekenn- 
zeichnet daB die Sollwert-Bilddaten (40*) in einem 
Lerndurchlauf (teach in) generierbar sind. 

12. Anordnung nach einem der Anspruche 1 bis 11, 
dadurch gekennzeichnet daB die Bildauswerteeinheit 
(45) eine Vergleichsschaltung oder -routine fur den Ist- 
/Softwert-Vergleich zumindest eines Teils der Bildda- 
ten (40, 40') entlang der Auftragsbahn (36) aufweist 

13. Anordnung nach einem der Anspriiche 1 bis 12, 
dadurch gekennzeichnet daB der Dusenkopf (18) Uber 
eine Dosiereinrichtung (S2) mitKlebstoff beauischlag- 
bar ist und daB die Bildauswerteeinhett (45) und/ oder 
der Abstandssensor (46) Bestandteile eines die Dosier- 
einrichtung (52, 54) ansteuemden Regelkreises sind. 

14. Anordnung nach einem der Anspruche 1 bis 13, 
dadurch gekennzeichnet daB die Dosiereinrichtung 
(52) einBnMengenreglerzurEinsteUungdes Klebstoff- 
flusses sowie eine Regel- oder Steuereinrichtung (54) 
zur Einstellung der Streifenbreite des Klebstofls ent- 
lang der Auftragsbahn (36) aufweist 

15. Anordnung nach Anspruch 14, dadurch gekenn- 
zeichnet daB die Roboteranordnung (10) einen Bahn- 
kurvenspeicher oder -generator zur Einstellung des 
Wegs und der Geschwindigkeit des Dosierkopfs (18) 
entlang der vorgegebenen Auftragsbahn (36) aufweist 

16. Anordnung nach Anspruch 14 oder 15, dadurch 
gekennzeichnet daB der Mengenregler eine Kolben- 
pumpe mit einem Kolbenhubmesser umfaBt deren An- 
triebsdruck oder -kraft bei zumindest zeitweilig kon- 
stantem Auftragsdusenquerschnitt variabel ist. 

17. Anordnung nach einem der Anspriiche 1 bis 12, 
dadurch gekennzeichnet daB der Dusenkopf (18) uber 
einen Druckregler (52) mit Kleb s toff beaufschlagbar 
ist und daB die Bildauswerteeinheit (45) und/ oder der 
Abstandssensor (46) Bestandteile eines den Druckreg- 
ler (52, 54) ansteuemden Regelkreises sind. 

18. Anordnung nach einem der Anspriiche 1 bis 17, 
dadurch gekennzeichnet daB der Dusenkopf (18) als 
Wirbelspruhkopf ausgebildet ist dessen Auftragsduse 
zur Abgabe eines zusammenhangenden Klebstofffa- 
dens (28) besnmmt ist and der mindestens einen 
schrag zur Auftragsduse (24) weisenden Spiubluftka- 
nal (34) aufweist, und daB eine Steuerungsetnrichtung 
(54) zur Einstellung der Spruhluftzufuhr nach Mafl- 
gabe der vorgegebenen Streifenbreite entlang der Auf- 
tragsbahn (36) vorgesehen ist die mit einem. von der 
Bildauswerteeinheit (45) abgegebenen, aus einer Ab- 
weichung der gemessenen von der vorgegebenen Strei- 
fenbreite abgeleiteten NachfuhrHignal beaufschlagbar 
ist 

19. Anordnung nach einem der Anspruche 1 bis 17, 
dadurch gekennzeichnet daB der Dusenkopf (18) als 
Wirbelspruhkopf ausgebildet ist dessen Auftragsdiise 
(24) zur Abgabe eines zusammenhangenden KlBbstoff- 
fadens (28) besteht und um eine Exzenterachse die- 
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hcnd antreibbar ist, und daB eine Steuerungseinrich- 
tung zurEinstellung der Dusendrehzahl nach MaJSgabe 
der vorgegebenen Streifenbreite endang der Auftrags- 
bahn (36) vorgesehen ist, die mit einem von der Bild- 
auswerteeinheit (45) abgegebenen, aus einer Abwei- 5 
cbuDg der gemessBnen von der vorgegebenen Streifen- 
breite abgeleiteten NachfQhrsignal beaufscblagbar ist 
20. Anordnung nach Anspruch 18 oder 19, dadurch 
gekennzeichnet daB die Steuenrngseinrichtung (54) 
zur Einstellung der SprQhluftzufiihr oder der Diisend- 10 
drehzahl eingangsseitig mit Steuerparametern beauf- 
schlagt ist, die aus der vorgegebenen oder geraessenen 
Klebstofrmenge pro Zeiteinbeit und/oder einer viskosi- 
tMtsabhangigen GroBe abgeleitet sind, 
2L Anordnung nach Anspruch 20, dadurch gekenn- is 
zeichnet, daB die viskositatsabhangige GroBe propor- 
tional, zum momentanen Antriebsdruck einer als Kol- 
benpumpe ausgebildeten Dosiervorrichtung (54) ist. 

22. Anordnung nach einem der Anspriiche 1 bis 21, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Bildauswerteeinheit 20 
(45) dutch einen Steuercamputer (49) und eine Bild- 
auswerteroutine gebildet ist 

23. Anordnung nach Anspruch 22, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Bildauswerteeinheit oder der Steuer- 
computer (49) vorzugsweise Uber ein Online-Netz (58) 25 
mit einem extemen Computer (56) vernetzt ist. 

24. Anordnung nach Anspruch 23, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der externc Computer (56) vorzugsweise 
tiber das Online-NetE mit der Steuereinrichtung (52, 
54) v 
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